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DISPOSITIF DE CORRECTION AUTOMATIQUE DE L'ORIENTATION EN SITE 
D'UN PROJECTEUR DE VEHICULE AUTOMOBILE 

La presente invention concerne les dispositifs de correction automatique de 
5 F orientation en site de projecteurs de vehicules automobiles, lors des variations d'assiette de 
ces derniers. 

On sait que la reglementation impose que les projecteurs d'un vehicule soient regies 
pour eclairer efficacement la route en avant du vehicule sans toutefois eblouir les autres 
conducteurs. Par exemple, la coupure superieure d'un faisceau de croisement europeen doit 
10 etre inclinee sur Thorizontale avec un angle de rabattement compris entre 1 et 1,5 centieme de 
radian. 

Cependant, lorsque le vehicule est charge, ou lorsqu'il accelere ou decelere, Fassiette 
du vehicule peut varier dans de larges proportions, et F orientation des projecteurs n'est alors 
plus conforme a la legislation : la coupure est soit relev6e et les projecteurs 6blouissent les 

15 autres conducteurs, soit rabattue et Feclairage est totalement insuffisant. 

Une solution a d'abord ete de disposer des capteurs au voisinage de chaque roue du 
vehicule afin d'en determiner Fassiette, les informations issues de ces capteurs etant traitees 
par un calculateur afin de commander convenablement un dispositif de reglage de 
T orientation des projecteurs. Une telle solution impose de disposer des capteurs de roues en 

20 des endroits du vehicule ou la place disponible est mesuree et des cablages supplementaires 
dans le vehicule, les capteurs de roues etant de plus soumis a toutes les agressions de 
Fenvironnement exterieur, de sorte qu'ils doivent posseder une excellente protection. 

On connait egalement, par exemple par le document US-A-5 193 894, des dispositifs 
de correction automatique sans cablage. Le dispositif decrit dans ce document comprend des 

25 cellules photosensibles qui detectent les variations de luminance de zones de sol devant le 
vehicule, eclairees par le projecteur. Des moyens de traitement elaborent, a partir des mesures 
de ces cellules, un signal pour la commande d'un actionneur propre a faire varier Tinclinaison 
du projecteur. 

L'inconvenient majeur de tels dispositifs reside dans le fait qu'ils sont fortement per- 
30 turbes par les eclairages externes tels que les 6clairages publics ou les projecteurs d' autres 
vehicules. Les mesures effectuees par les photocellules dependent egalement fortement de la 
nature plus ou moins reflechissante des surfaces eclairees devant le vehicule. Le reglage obte- 
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nu dans pes conditions n'est done pas constant, et subit des ecarts sensibles selon 
l'environnement du vehicule. 

II a ete propose, par exemple dans le document FR-A-2 759 043, de remedier a ces 
inconvenients en proposant une installation de reglage de la port6e d'6clairage des projecteurs 

5 d'un vehicule, comprenant une installation d'emission qui emet au moins un faisceau de 
rayons electromagnetiques tombant sur une zone a l'avant du vehicule, une installation de 
detection electro-optique qui donne au moins de la zone irradiee un point image, une installa- 
tion d' exploitation qui exploite la position d'au moins une zone irradiee et en deduit un signal 
compare a un signal de consigne representant le reglage correct de la portee d'eclairage, et, en 

10 cas de deviation entre le signal actuel et le signal de consigne,. des installations de reglage 
sont commandees pour supprimer cette deviation. 

Une telle installation, si elle resout le probleme des eclairages parasites et des etats de 
surface du revetement routier, presente encore des inconvenients. En effet, la mesure effec- 
tuee par cette installation revient a analyser le displacement d'une tache lumineuse sur le sol 

15 en avant d'un vehicule. On comprend done que, pour une assiette constante du vehicule, la 
mesure sera perturbee par la variation de la hauteur du vehicule, e'est k dire lors des mouve- 
ments de compression ou d'expansion simultanee de tous les elements de la suspension du 
vehicule, qui impriment a la caisse du vehicule des mouvements de translation verticale pure. 
Lors de tels mouvements de translation verticale, la tache lumineuse en avant du vehicule se 

20 deplace, et ce d'autant plus que la zone eclairee est plus eloignee du vehicule. Le deplacement 
de la tache lumineuse est alors interprete par Tinstallation d' exploitation comme un change- 
ment d'assiette, cette derniere generant alors pour les installations de reglage un signal de 
correction errone. 

La presente invention se place dans ce contexte et elle a pour but de proposer un dis- 
25 positif de correction automatique de l'orientation en site des projecteurs d'un vehicule auto- 
mobile lors des variations d'assiette de ce dernier, qui ne necessite pas Installation de cap- 
teurs de roues ni leur cablage, qui soit insensible aux variations de hauteur du vehicule, qui 
soit simple a mettre en ceuvre et fiable, tout en etant peu onereux. 

La presente invention a done pour objet un dispositif de correction automatique de 
30 l'orientation d'au moins un projecteur de vehicule automobile lors des variations d'assiette du 
vehicule automobile, comportant 
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- un emetteur projetant sur le sol devant le vehicule deux taches lumineuses espacees dans 
une direction parallele a Faxe longitudinal du vehicule, 

un capteur de l'eclairement des taches lumineuses comprenant un objectif formant une 
image des taches lumineuses sur un rtcepteur et fournissant pour chacune un signal de 
5 sortie, 

des moyens de traitement propres a elaborer un signal de commande a partir du signal de 
sortie du capteur, et 

- un actionneur commande par le signal de commande et apte a modifier Forientation en 
site d'un reflecteur du projecteur. 

10 Selon la presente invention, le signal de commande de Factionneur est elabore par les 

moyens de traitement a partir d'une fonction lineaire des signaux de sortie fournis par le cap- 
teur pour chaque image de chaque tache lumineuse. 

Selon d'autres caracteristiques avantageuses et non limitatives de Finvention : 

- la fonction lineaire entre les signaux de sortie du capteur pour chaque image de chaque tache 
15 lumineuse est de la forme dc x -axdc 2 =Kx(0- %)+b , ou a, b et 6 0 sont des constantes 

caracteristiques de la geometrie du dispositif de correction, 6 un angle representatif de 
Fassiette du vehicule, et ou K est une grandeur representative de la hauteur du vehicule ; 

- Femetteur et le capteur sont fixes Fun par rapport a Fautre ; 

- Femetteur et le capteur sont solidaires d'une partie mobile du vehicule ; 

20 - la partie mobile du vehicule est constitute par le reflecteur d'un projecteur du vehicule ; 

- Femetteur et le capteur sont fixes par rapport au vehicule ; 

- Femetteur et le capteur sont situes Fun sur une partie fixe du vehicule, Fautre sur une partie 
mobile du vehicule ; 

- les taches lumineuses definissent un segment de droite sensiblement parallele a Faxe longi- 
25 tudinal du vehicule ; 

- Femetteur et le capteur sont situes sensiblement dans un meme plan vertical ; 

- la direction d' illumination de Femetteur et Faxe optique du capteur sont contenus dans un 
meme plan vertical parallele a Faxe longitudinal du vehicule. 

D'autres buts, caracteristiques et avantages de la presente invention ressortiront clai- 
30 rement de la description qui va maintenant etre faite d'un exemple de realisation donne a titre 
non limitatif en reference aux dessins annexes sur lesquels : 



- La Figure 1 represente une vue schematique de l'avant d'un vehicule illustrant le piincipe 
de T invention selon un premier mode de realisation ; 

- La Figure 2 represente un schema de principe de fonctionnement du dispositif de correc- 
tion selon le premier mode de realisation ; 

5 - La Figure 3 represente sous forme graphique le signal delivre par le capteur equipant le 
dispositif de T invention ; 

- La Figure 4 represente un exemple de reseau de courbes elaborees par les moyens de 
traitement equipant le dispositif de 1' invention ; 

- La Figure 5 represente une vue schematique de l'avant d'un vehicule illustrant le principe 
10 de 1' invention selon un deuxieme mode de realisation ; 

- La Figure 6 represente une vue schematique de l'avant d'un vehicule illustrant le principe 
de T invention selon un troisieme mode de realisation, et 

- La Figure 7 represente un schema general de principe de fonctionnement du dispositif de 
correction selon la pr£sente invention. 

15 On a represente schematiquement sur la Figure 1 l'avant d'un vehicule V, muni de 

maniere classique de projecteurs P, un seul projecteur ayant ete represente. Le projecteur P 
comporte un r^flecteur R cooperant avec une source lumineuse S solidaire de ce dernier pour 
former un faisceau lumineux d'eclairage de la route devant le vehicule V. Dans le cas ou le 
projecteur P est destine a emettre un faisceau de croisement, le reflecteur R pourra etre de 

20 type apte a engendrer par lui-meme un faisceau avec coupure, ou etre de type elliptique, en 
etant solidaire d'une lentille convergente dont le foyer objet est confondu avec Tun des foyers 
du reflecteur elliptique dont 1' autre foyer est situe au voisinage immediat de la source lumi- 
neuse S. 

Dans le mode de realisation de la Figure 1, un emetteur 1 est solidaire du reflecteur R, 
25 de meme qu'un capteur 2. L'emetteur 1 projette sur le sol en avant du vehicule V deux taches 
lumineuses T l et T 2 , a des distances differentes d } et d 2 , les taches T, et T 2 definissant un seg- 
ment de droite parallele a l'axe longitudinal du vehicule. Ces taches T t et T 2 sont situees dans 
le champ de vision C du capteur 2. L'emetteur 1 et le capteur 2 sont situes sensiblement dans 
un meme plan vertical parallele a Taxe longitudinal du vehicule, et la direction d' illumination 
30 de l'emetteur 1 et l'axe optique du capteur 2 sont contenus dans ce plan, par exemple le plan 
de la Figure 1 . 
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Lors des changements d'assiette du vehicule V, les taches T, et T 2 se d^lacent sur le 
sol, ces deplacements etant observes par le capteur 2, qui delivre un signal correspondant, ce 
signal etant fourni a des moyens de traitement 5, par exemple un calculateur ou un micropro- 
cesseur, qui determinent si une correction de 1'orientation du projecteur est necessaire. Dans 
5 F affirmative, un signal de commande est genere par le calculateur 5 pour piloter dans un sens 
ou dans un autre un actionneur 4. L'actionneur 4 est situe dans le boitier B du projecteur P et 
provoque le basculement du reflecteur R autour d'un point fixe PF du boitier B, ce qui modi- 
fie l'inclinaison du reflecteur R, et done celle du faisceau lumineux engendre par ce dernier. 
L'emetteur 1 etant solidaire du reflecteur R, le mouvement de ce dernier entraine le deplace- 

10 ment des taches I*! et T 2 sur le sol, qui est observe par le capteur C. 

4 Le basculement du reflecteur se poursuit jusqu'a ce que les taches T, et T 2 occupent 

leur position de reference par rapport a Fhorizontale, et correspondant a une inclinaison 
correcte du faisceau lumineux, malgre le changement de Fassiette du vehicule. La correction 
de 1'orientation en site du projecteur P peut ainsi etre obtenue de maniere dynamique, cette 

1 5 correction s ' effectuant en boucle fermee. 

De maniere plus precise, comme on Fa represents sur la Figure 2, Femetteur 1, place a 
une hauteur H au dessus de la route, emet deux pinceaux lumineux L, et Lj pour former les 
taches T x et T 2 sur la route en avant du vehicule, a des distances d, et d 2 de la verticale de 
l'emetteur 1. Le capteur 2, place a une hauteur h au dessus de Femetteur 1, comprend un ob- 

20 jectif 3 formant des taches T x et T 2 des images I, et I 2 sur une surface photosensible 6. 
L'objectif 3 definit Faxe optique C du capteur. 

L'emetteur 1 et le capteur 2 sont solidaires Fun de Fautre et du reflecteur R. Le cap- 
teur 1 mesure done Fassiette du reflecteur R. L'emetteur 1 et le capteur 2 sont orientes de 
telle fa?on que, lorsque F orientation du reflecteur R est reglementaire ou nominate, Faxe op- 

25 tique C du capteur intercepte la route en un point M situe a une distance de la verticale de 
Femetteur 1, sensiblement au milieu du segment de droite compris entre les taches T, et T 2 . 
Les taches T, et T 2 sont vues par le capteur 2 dans des directions C, et C 2 . L'axe optique C 
forme un angle avec la route, et les pinceaux lumineux L, et L 2 forment respectivement des 
angles ( - k|) et ( - k 2 ) avec la route, ^ et k 2 etant les angles form6s respectivement entre Lj et 

30 C, et entre L 2 et C. 

L'objectif 3 du capteur 2 peut etre analyse comme equivalent a une lentille conver- 
gente, de longueur focale f. Cet objectif 3 forme sur la surface photosensible 6 des images I, 


et I 2 des taches T, et T 2 , ces images I t et I 2 etant respectivement k des distances dc 1 et dc 2 du 

centre m de la surface 6, correspondant a F intersection entre la surface 6 et Faxe optique C. 

Des considerations geometriques permettent de determiner les distances dc x et dc 2 . On 

obtient ainsi les formules : . . 

, _ xtan(^Jxtan 2 (^+/ixtan(^^(/z + iy)xtan(A: 1 ) , 

5 <fc>-/x (A + if)xtan 2 (^^/ixtan()t 1 )xtan(^+// K) 

et 

■■ ■ -i/xtan(A: 2 )xtan 2 (^+/ixtmi(^-(/?4-//)xtan(A: 2 ) , 

2-7 X (A + if)xtan 2 (^-Axtan(it 2 )xtan(^+// 

On peut d'autre part determiner les constantes kj et k 2 , caracteristiques de la geometrie 

particuliers du dispositif utilise, telles que : 

10 tan(A;J = — — T — — -r — — \?) 

et . 

tanfe)= ^\ (A + /yo ^f oX ^ 0 (4) 
V 2J H 0 x{h + H 0 )+d 20 xd m0 

ou d 10 , d 20 , c^o et Ho sont les valeurs initiales nominales de d„ d 2 , et H. Ces yaleurs initiates 
nominales sont obtenues pour un vehicule a vide, Finclinaison du projecteur P etant correc- 
ts tement reglee. 

II ressort bien des formules (1) et (2) que dc, et dc 2 ne sont des fonctions que de la 
hauteur H de Femetteur 1, et par consequent du vehicule, et de Fangle d'inclinaison du cap- 
teur 2 par rapport a la route, et par consequent de Fassiette du vehicule. 

La surface photosensible 6 sur laquelle sont formees les images I, et I 2 est avantageu- 
20 sement constitute d'une barrette CCD (elements a couplage de charges). Lors du balayage 
des elements de cette barrette par des moyens electroniques appropries, le signal obtenu est de 
la forme qui est representee sur la Figure 3, chaque image I t et I 2 situee a la distance dc { et dc 2 
du centre m de la surface 6 dormant lieu a une pointe de tension aux instants t x et t 2 . Le signal 
de la Figure 3 comporte par exemple une impulsion negative periodique, de periode T, aux 
25 instants ^ + nT, et des impulsions positives aux instants t { et t 2 . 

Le signal de la Figure 3 est fourni aux moyens de traitement 5 qui calculent, pour cha- 
que balayage, a partir de t, et t 2 , les valeurs de dc, et dc 2 , fonctions de la hauteur H et de 
Fangle comme on Fa vu plus haut. 


Conformement a la presente invention, les moyens de traitement 5 elaborent une 
fonction lineaire de dc, et dc 2 , de la forme : 

dc x -a*dc 2 =Kx(0- %)+b (5) 
ou 0 est la valeur initiale nominale de Tangle , obtenue pour un vehicule a vide avec un pro- 
5 jecteur P correctement r6gle en inclinaison, et ayant pour valeur : 

tan(3)=*±^ (6) 

ou a et b sont des constantes, de la forme : 

1 - tanfe )x tanfo ) + (tan 2 ( l)x 

a = — rnr\ W 

1 r tan(*,)x tanfeH M *)- l)x =|j 

10 ft = /x tanfe)-ttnfe) (g) 

1 - tanfc )x tan(* 2 ) + (tan 2 ( «)- l)x =|j 

et ou K est une fonction de la hauteur H de Temetteur 1 . 
La formule (5) s'ecrit : 

dc x —ax dc 2 = b (9) 
pour la valeur initiale nominale 0 de Tangle , et ne depend plus de la hauteur H de Temetteur 
15 1. II s'ensuit que toutes les courbes d'equation (5) passent par le meme point pour la valeur 
initiale nominale 0 de Tangle , ainsi qu'on Ta represents sur la Figure 4, quelle que soit la 
hauteur H de Temetteur 1 . 

Comme on le voit sur la Figure 4, autour de la position initiale nominale ( 0 , Hq). la 
valeur de Tequation (5) est tres peu dependante de la valeur H de la hauteur de Temetteur 1. II 
20 suffit done que les moyens de traitement 5 calculent la valeur de Tequation (5) et comparent 
le resultat a la constante b telle que definie par la relation (8). Le resultat de cette compari- 
son indique le sens dans lequel le projecteur P doit etre actionne : 

si dc x -axdc 2 -b , le projecteur est correctement regie, les moyens de traitement 5 
n'emettent aucun signal, 

25 - si dc x - a x dc 2 < b , cela signifie que Tangle est inferieur a Tangle initial nominal 0 , et que 
le faisceau emis par le projecteur P est trop releve. Les moyens de traitement 5 emettent 


Q 



alors un signal de comniande pour Tactionneur. 4, pour que ce dernier incline plus vers le 
bas le projecteur P, et 

- si dc l -axdc 2 >b , cela signifle que Tangle est superieur a Tangle initial nominal 0 , et 
que le faisceau 6mis par le projecteur P est trop abaisse. Les moyens de traitement 5 
5 emettent alors un signal de commande pour Tactionneur 4, pour que ce dernier incline 

plus vers le haut le projecteur P. 

Dans les deux derniers cas, tant que dc x -axdc 2 ^b y les moyens de traitement emet- 
tent un signal de commande proportionnel k la valeur absolue de la difference 
{dc x - axdc 2 )- b, jusqu'a ce que cette valeur absolue soit egale a z6ro. L'actionneur 4 est 
10 ainsi commande proportionnellement k V importance de la correction a apporter k Tinclinaison 
du projecteur P. II en resulte que la correction sera effectuee d'autant plus rapidement, ce qui 
est important pour reduire Teblouissement eventuel des autres conducteurs dans le cas d'un 
faisceau lumineux trop releve. 

On a done bien realise un dispositif de correction automatique de Torientation en site 
15 de projecteurs de vehicule automobile lors des variations d'assiette de ce dernier. Les signaux 
de commande emis par les moyens de traitement 5 pour la correction du projecteur P pourront 
etre utilises par un deuxieme actionneur 4' place dans le boitier de Tautre projecteur P' du 
vehicule pour corriger simultanement Torientation des deux projecteurs a Taide d'un seul 
dispositif de correction automatique, ou chaque projecteur du vehicule pourra etre equipe de 
20 son propre dispositif de correction automatique. Le dispositif selon la presente invention ne 
necessite aucun cablage dans le vehicule autre que pour son installation dans le boitier du 
projecteur. Le dispositif corrige Torientation en site de projecteurs de vehicule automobile 
uniquement lors des variations d'assiette de ce dernier, et il est insensible aux variations de 
hauteur du vehicule. 

25 Un tel dispositif de correction automatique est simple k mettre en oeuvre et fiable. En 

effet, il suffit de disposer dans le boitier du projecteur P un emetteur, un capteur et un action- 
neur, ces composants etant tous bien connus et maitrises, et des moyens de traitement du si- 
gnal engendre par le capteur, qui peuvent se reduire a un microprocesseur convenablement 
programme. Les liaisons electriques entre ces differents composants sont courtes, et entiere- 

30 ment contenues dans le boitier du projecteur. De plus, la fonction lineaire que les moyens de 
traitement utilisent pour engendrer le signal de commande de Tactionneur 4 fait intervenir 
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deux constantes a et b, elles-memes calculees a partir des constantes d 10 , d 20 , d^ et Hq, valeurs 
initiales nominales de d,, d 2 , d^ et H, et des constantes geometriques h et f du dispositif. 

Si les valeurs initiales nominales et les constantes geometriques du dispositif sont 
connues avec precision, il est alors facile de calculer theoriquement les constantes a et b, et de 
5 les memoriser dans les moyens de traitement 5, par exemple dans une memoire morte pro- 
grammable et effa?able, du type EEPROM. 

Si les valeurs initiales nominales et les constantes geometriques du dispositif ne sont 
pas connues, ou sont connues avec une precision insuffisante, il est possible de determiner 
exp£rimentalement les constantes a et b. II suffit pour cela de relever les distances dc, et dc 2 
10 des images I,, et I 2 des taches T { et T 2 sur la surface photosensible 6 pour deux positions parti- 
culieres du vehicule, par exemple la position initials nominate (vehicule a vide, inclinaison du 
projecteur correctement regime) et une position extreme (vehicule k pleine charge, inclinaison 
du projecteur correctement reglee). 

On peut alors proc6der de la maniere suivante : 
15 on regie manuellement T orientation des projecteurs du vehicule, le dispositif de correc- 


on releve les distances des images I, et I 2 des taches Tj et T 2 sur la surface photosensible 
6, le vehicule etant a vide, et done en position initiale nominale, les distances relevees 
etant alors egales a dc 10 et dc 20 ; 
20 - on releve les distances des images I t et I 2 des taches T x et T 2 sur la surface photosensible 
6, le vehicule etant a pleine charge, les distances relevees etant alors egales a leur valeur 
minimaledc limin etdc^ min ; 


on calcule b = dc ]0 — ax dc 20 , et 
25 - on memorise a et b dans les moyens de traitement 5, par exemple dans une memoire 
morte programmable et effa9able, du type EEPROM. 

Ces reglages, releves et calculs peuvent avantageusement etre effectues en fin de 
chaine de production du vehicule automobile, lorsque ce dernier est totalement 6quipe et pret 
a etre livre. L' angle de reference utilise pour la mesure peut etre pris par rapport a un axe 
30 different de Taxe optique du capteur 2, mais situ6 dans le champ de vision de ce dernier, si les 
reglages, releves ou calculs s'en trouvent facilites. 


tion automatique etant inhibe ; 


on calcule a = 


dc w - dc x 
dc 20 -dc : 


l,min 
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En effet, en considerant un autre axe de reference, les distances des images I, et I 2 des 
taches T x et T 2 sur la surface photosensible 6 seront legerement decalees d'une valeur , pour 
devenir : dc\ = dc l +A et dc\ = dc 2 + A . La relation (5) s'ecrit alors : 

dc\-axdc' 2 = K(0- ^) + 6 + Ax(l-fl) (10) 
5 et tous les calculs mentionnes plus haut peuvent etre repetes sans changement. 

Selon un deuxieme mode de realisation, represente sur la Figure 5, l'emetteur 1 est 
implante sur une partie fixe du vehicule, par exemple sur le boitier du projecteur P ou sur une 
partie du vehicule lui-meme, tandis que le capteur 2 est solidaire du reflecteur R, comme dans 
le mode de realisation precedent. Un dispositif installe de cette maniere fonctionne exacte- 

10 ment comme dans le mode de realisation precedent. II impose seulement Tadjonction d'un 
appareil permettant de connaitre a tout instant T orientation relative du capteur 2 par rapport a 
l'emetteur 1. On pourra par exemple disposer un potentiometre de recopie PR au voisinage du 
point fixe PF sur lequel est articule le reflecteur R, les informations issues de ce potentiome- 
tre etant fournie aux moyens de traitement pour corriger la variation de Tangle entre 

15 T emetteur 1 et le capteur 2. 

Selon un troisieme mode de realisation, represente sur la Figure 6, l'emetteur 1 et le 
capteur 2 sont implantes tous deux sur une partie fixe du vehicule, par exemple tous les deux 
dans le boitier du projecteur P. Un dispositif installe de cette maniere fonctionne exactement 
comme dans le premier mode de realisation, et ne sera done pas decrit en detail. 

20 Selon les trois modes de realisation decrits plus haut, il est bien clair que les positions 

relatives de l'emetteur et du capteur pourront etre interchangees, l'emetteur 1 se trouvant par 
exemple place au dessus du capteur 2. II en resulte que 1'on peut etablir un schema general du 
principe de fonctionnement du dispositif de correction automatique selon la presente inven- 
tion, tel que celui qui est represente sur la Figure 7. 

25 On voit sur cette Figure un composant E-R, qui peut etre un emetteur ou un recepteur, 

et un composant R-E, qui peut etre un recepteur ou un emetteur respectivement. L'un est pla- 
ce a une hauteur H 1? Tautre est place a une hauteur H 2 . lis sont disposes dans des plans verti- 
caux espaces horizontalement d'une distance d fixe. lis presentent une orientation relative 
representee par Tangle <5, eventuellement variable. Moyennant la prise en compte des cons- 

30 tantes geometriques supplementaires d et <5, caracteristiques du dispositif utilise, il est possi- 
ble de faire le meme raisonnement et de reecrire des formules (1) k (10) ci dessus, pour arri- 
ver a une relation lineaire de la forme : 


• ° 
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dc x -a* dc 2 = b 

qu'il convient de prendre en compte entre les positions dc, et dc 2 , sur la surface photosensible 
du capteur, des images Ii et I 2 des taches lumineuses T, et T 2 projetees par remetteur. 

On pourra ainsi disposer remetteur ou le capteur en tout endroit desire du vehicule, 
5 T&netteur etant par exemple dispose au niveau du projecteur ou du pare-chocs avant du vehi- 
cule, tandis que le capteur pourra etre dispose dans Fhabitacle, par exemple derriere le r6tro- 
viseur. 

On a done bien realise un dispositif de correction automatique en temps r6el de 
1' orientation en site de projecteurs de vehicule automobile lors des variations d'assiette de ce 

10 dernier. On pourra utiliser un seul dispositif pour les deux projecteurs du vehicule, auquel cas 
les signaux de commande emis par les moyens de traitement pour la * correction de 
l'orientation d'un projecteur pourront etre utilises pour la correction simultanee de 
1'orientation de l'autre projecteur du vehicule. On pourra egalement utiliser un dispositif de 
correction associe a chaque projecteur. Selon les modes de realisation representes sur les Fi- 

15 gures 1, 2, 5 et 6, le dispositif ne necessite aucun cablage dans le vehicule autre que pour son 
installation dans le boitier du projecteur, qui constitue ainsi une unite autonome a correction 
automatique incorporee. Le dispositif corrige 1* orientation en site de projecteurs de vehicule 
automobile uniquement lors des variations d'assiette de ce dernier, et il est insensible aux 
variations de hauteur du vehicule. 

20 Bien entendu, la presente invention n'est pas limitee aux modes de realisation qui ont 

ete decrits, mais 1'homme du metier pourra au contraire lui apporter de nombreuses modifi- 
cations qui rentrent dans son cadre. C'est ainsi par exemple que Ton pourra utiliser deux 
emetteurs projetant chacun une tache lumineuse sur le sol. Ces deux emetteurs seront solidai- 
res Tun de l'autre de maniere a ce que les taches lumineuses soient formees par des rayons 

25 lumineux formant entre eux un angle constant et predetermine. On pourra par exemple utiliser 
des diodes electroluminescentes ou des diodes laser montees sur le meme circuit, une optique 
appropriee formant les rayons emergeants. Les diodes laser emettront avantageusement un 
rayonnement infrarouge. De meme, on pourra prevoir que les taches lumineuses soient emises 
en alternance, ou qu'elles soient emises de maniere continue, leur intensite etant modulee 

30 selon une loi predeterminee. On pourra encore prevoir de remplacer le capteur CCD ou 
CMOS par un circuit de positionnement analogique, du type PSD (Position Sensor Device). 
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REVENDICATIONS 

1. Dispositif de correction automatique de rorientation d'au moins un projecteur (P) de 
5 vehicule automobile (V) lors des variations d'assiette du vehicule automobile (V), comportant 

- un emetteur (1) projetant sur le sol devant le vehicule (V) deux taches lumineuses (T„ T 2 ) 
espacees dans une direction parallele k Faxe longitudinal du vehicule (V), 

- un capteur (2) de Peclairement des taches lumineuses (T„ T 2 ) comprenant un objectif (3) 
formant ime image (I„ I 2 ) des taches lumineuses (T„ T 2 ) sur un recepteur (6) et fournis- 

10 sant pour chacuneun signal de sortie (dc,,dc 2 ), 

des moyens de traitement (5) propres a elaborer un signal de commande k partir du signql 
de sortie du capteur (2), et 

- un actionneur (4) commande par le signal de commande et apte a modifier T orientation en 
site d'un r&flecteur (R) du projecteur (P), 

15 caracterise en ce que le signal de commande de Factionneur (4) est elabore par les moyens 
de traitement (5) a partir d'une fonction lineaire des signaux de sortie (dc,, dc 2 ) fournis par le 
capteur (2) pour chaque image I 2 ) de chaque tache lumineuse (T„ T 2 ). 

2. Dispositif selon la revendication 1, caracterise en ce que la fonction lineaire entre les 
20 signaux de sortie (dc t , dc 2 ) du capteur (2) pour chaque image (I„ I 2 ) de chaque tache lumi- 
neuse (T,, T 2 ) est de la forme : 

dc x -a*dc 2 =Kx(0- %) + b 
oil a, b et 9 0 sont des constantes caracteristiques de la geometrie du dispositif de correction, 6 
un angle representatif de l'assiette du vehicule (V), et ou K est une grandeur representative de 
25 la hauteur (H) du vehicule (V). 

3. Dispositif selon la revendication 1, caracterise en ce que V emetteur (1) et le capteur 
(2) sont fixes Tun par rapport a Tautre. 

30 4. Dispositif selon la revendication 3, caracterise en ce que l'emetteur (1) et le capteur 
(2) sont solidaires d'une partie mobile (R) du vehicule. 
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5. Dispositif selon la revendication 4^ caract&ise en ce que la partie mobile (R) du vehi- 
cule est constitute par le r6flecteur (R) d'un projecteur (P) du vehicule. 

6. Dispositif selon la revendication 3, caracteris6 en ce que l'emetteur (1) et le capteur 
5 (2) sont fixes par rapport au vehicule. 

7. Dispositif selon la revendication 1, caracterise en ce que Femetteur (1) et le capteur 
(2) sont situes Tun sur une partie fixe du vehicule, l'autre sur une partie mobile du vehicule. 

10 8. Dispositif selon Tune quelconque des revendications precedentes, caracterise en ce 
que les taches lumineuses (T,, T 2 ) definissent un segment de droite sensiblement parallele a 
l'axe longitudinal du vehicule. 

9. Dispositif selon Tune quelconque des revendications precedentes, caracterise en ce 
15 que Temetteur (1) et le capteur (2) sont situes sensiblement dans un meme plan vertical. 

10. Dispositif selon Tune quelconque des revendications precedentes, caracterise en ce 
que la direction d' illumination de Temetteur (1) et Faxe optique du capteur (2) sont contenus 
dans un meme plan vertical parallele a Paxe longitudinal du vehicule. 

20 
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